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章として PCA を用いた Synergy 概念の定式化、第 3 章としてヒト型ロボット用拡張
PCA 分析方法の提案および数理解析、第 4 章として人立ち上がり動作の４リンク数理
モデルを設計し、人計測データとの整合性を検証している。解析方法として人工軌道生
























学 位 論 文 審 査 の 結 果 の 要 旨 
 
本論文に関し、調査委員から拡張 PCAにおける Critical Pointの決定において直接
関節トルク積算エネルギーを用いることができるか、動作再現のための PCA誤差の評
価に Normalized Mean Square Error(NMSE)、Normalized Root Mean Squared 
Error(NRMSE)のどちらが妥当といえるかなどについて質問がなされたが、いずれも著
者から明確な回答が得られた。 
 また、公聴会においても、十分な出席者があり、当該理論を身体動作計測しながらリ
アルタイム処理でも用いることができるかなどなど、種々の質問がなされたが、いずれ
も著者の説明によって質問者の理解が得られた。 
以上により、論文調査及び最終試験の結果に基づき、審査委員会において慎重に審査
した結果、本論文が、博士（工学）の学位に十分値するものであると判断した。 
